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PATEWTANSf ROCHE 




1- fclektromotor, bestehend aus Stator- und Lauferteilen nebst Lager- 



— /stellen, dadurch gekennzeichnet, daB auf einer gemeinsamen HeHe (4) 
hintereinander sowohl der Anker (5) eities Drehfeldmotors (S) als 
auch der Anker (6) eines Linearmotors {11} angeordnet sind, denen 
einerseits der Stator (7) eines Drehfeldmotors (9) una andererseits 
der Linearkamm (8) eiiies Linearmotors (11) zugeordnet 1st. 

2. Elektromotor nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB der Oreh- 
feldmotor (9) als Synchron- oder Asynchronmotor ausgebildet ist. 

3. Elektromotor nach Anspriichen 1 und 2, dadurch gekennzeichnet, daB 
der Linearmotor (11) aus einem Linearkamm (8) und einem Magnetanker 
(6), der als pennanenter Ringmagnet (12) ausgebildet ist, besteht, 

4. Elektromotor nach den Anspriichen 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, 
daB sowohl der Drehfeldmotor (9) als auch der Linearmotor {11) als 
Schrittmotoren ausgebildet sind. 

5. Elektromotor nach den Anspriichen 1 bis 4* dadurch gekennzeichnet, daB 
die elektrische Stromspeisung des Drehfeld- und Linearmotors (9, 11) 
mit Hilfe von Wechsel- oder Drehstrom, oder durch mit elektronischen 
Einrichtungen erzeugten Wechsel- oder Impulsstrom erfolgt. 
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6. Elektromotor nach den Anspruchen 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Steuerung des Elektromotors (9, 11) (Drehfeld- und Linear- 
motors) mit Hilfe einer programmierbaren elektronischen Einrichtung 
geschieht. 

7. Elektromotor nach den Anspruchen 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, 
daB der axial e Verschiebungsweg des Linearmotorankers (6) durch 
elektronische Sensoren (14, 15) begrenzt ist. 

8. Elektromotor nach den Ansprlichen 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, 
daS die gemeinsame Ankerwelle rechts und links (E, 3) drehbar und 
axial verschiebbar gel age rt ist. 

9. Elektromotor nach den AnsprUchen 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, 
daB die axiale Verschiebembglichkeit der Ankerwelle (4) mittcls 
Doppelanker (5, 6) durch Anschlage begrenzt ist. 

lo. Elektromotor nach den AnsprUchen 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet, 
daB rechts und links des Doppel ankers (5, 6) an drehbaren Lager- 
stellen (18) abgestlitzte Federn zugeordnet sind. 
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Sei dor vorliogenden Erfindun~ handelt es sich u;:i ^non Ulok- 
trouotor , der sovrohl eine drehende als c-uch cine rxi^lo .'j;b- 
bewegung ausfiihrt. Dieser Elektromotor sei hier als "Dreh-Kub- 
Ilotor 11 oder als "Diagonal -Motor" bezeichnet. 

Fur vielerloi Bev/egungsaufgaben sind dreher.de als nuch hin- 
unti hergehende Bewegungen erforderlich, Jolche Scvegungen v/er- 
den nach dem Stand der Technik ::it drehenden 'iloktro-.otoron in 
Koubination mit Znhnriider- oder ochubkurbelgetrLepen bo;/cr::- 
stelligt. Auch kann eine Kombination nit hydrnu" 1 .--chc.n -Ojnrich- 
tungen vorgesehen sein, 

Derartige iiinrichtungen zur jSrzcugung von drehenderi und ~u- 
glcich axialen Bewegungen sind "onbinationen von an sich ge- 
tronnten Einrichtungen fur die './Tehbewegun- und !'\r 'He 
Lr ; ngsbev/egung und deher in Aufv^nd teuer, fconrolisicr 4 ; und m\~ 
terliegen einer groflen AbncQtzun^- Dies sind groiSe I^chteilo. 
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Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, einen im Aufbau 
einfachen Elektromotor auf zuzeigen, mit dera sowohl eine Dreh- 
als auch eine Langsbewegung gleichzeitig oder getrennt in 
frei wahlbarer Zuordnung ausgeflihrt werden kann. 

Die vorliegende Erfindung sieht hierzu vor, sowohl die drehen- 
de als auch die axiale Bewegung durch bauliche Vereinigung 
der entsprechenden Teile eines Drehfeldmotors und eines 
Linearmotors zu einem einheitlichen Motor zu bewerkstelligen, 
derart, daft die Bewegungsanker der beiden Antriebsteile auf 
einer gemeinsamen Velle angeordnet und dieser die entsprechen- 
den felderzeugenden Statoren zugeordnet sind, Der Drehfeld- 
raotor ist als Synchron- oder Asynchromnotor ausgebildet, der 
Lineanaotor besteht aus einem Linearkamm und einem Magnet- 
anker, der als permanenter Ringmagnet ausgebildet ist, 

Weiterhin sieht die Erfindung vor, daG sowohl der Drehfeld- 
motor als auch der Linearmotor als Schrittmotor ausgebildet 
ist. Die elektrische Stromspeisung des Drehfeld- und Linear- 
motors erfolgt mit Hilf e von Wechsel- oder Drehstrom oder 
durch mit elektronischen Einrichtungen erzeugten Wechsel- 
oder Impulsstrora. Die gesamte Steuerung des Elektromotors 
erfolgt erfindungsgeraaB mit Hilf e einer an sich bekannten 
programmierbaren elektronischen Einrichtung, Zur Begrenzung 
des axialen Verschiebungsweges des Linearmotorankers sind 
rechts und links des Linearmotorankers elektronische Senso- 
ren entsprechend angeordnet. 

ErfindungsgemaB ist weiterhin, daft die gemeinsarae Ankerwelle 
rechts und links in zwei Lagern drehbar und axial verschieb- 
bar gelagert ist, dabei ist die axiale VerschiebemcJglichkeit 
der Ankerwelle mit Doppelanker durch AnschlSge begrenzt. 
Gegebenenfalls sind rechts und links des Doppelankers Federn 
zugeordnet, die sich an drehbaren Lagerstellen abstUtzen, 
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Kit diesem erfindungsgemaBen neuartigen Elektromotor - 
Diagonalmotor - kann zugleich eine drehende als auch eine 
v/ellenaxiale Bewegung ausgefuhrt werden. Durch Steuerung rait 
Hilfe von elektronischen Einrichtungen kann praktisch jede 
gewtinschte Hub- und Drehbewegung durch elektronische Prog- 
rammierungssteuerung erzielt werden. Diese Tatsache eroffnet 
reichhaltige AnwendungsmSglichkeiten fUr den neuartigen 
Elektromotor f so 2. B. fur Steuer- und Regeleinrichtungen, 
Schlag- und Gpezial-Bohrmaschinen, Hon- und Lappmaschinen, 
Srdbohrmaschinen, Drahtspulen-Vickelmaschinen, Bohrmaschinen 
zum Bohren von Platten fiir gedruckte Schaltungen, Flaschen- 
putzmaschinen, Flussigkeits- und Feststof fmischer, Riittel- 
priifmaschinen, Poliermaschinen, Schreibmaschinen mit Zylinder- 
oder Kugelkopf , Zahnputz-Einrichtungen, Roboter usw. 

Die Figur zeigt den prinzipielien Aufbau des erfindungs- 
gcnaGen Elektromotor s . 

In der Figur ist mit 1 das teilbare Motorgehause dargestellt, 
das die beiden Motorteile umschlieBt. Die gemeinsame Motor- 
vrelle h ist in den beiden Lagerstellen 2 und 3 sowohl drehbar 
als auch axial verschiebbar gelagert. Auf der gemeinsamen 
IJotorwelle 4 ist auf der einen :3eite der Drehf eldanker 5 
angeordnet und daneben liegend der Linearf eldanker 6. Dem 
Drehf eldanker 5 ist der Drehf eldstator 7 zugeordnet, dem 
Linearf eldanker 6 der Linearkaiimstator 0. Der Aufbau des 
Drehf eldraotors 9 kann 2- oder 4-polig seinj als Synchron- 
notor ist der Drehfeldanker 5 mit permanentmagnetischen Polen 
10 ausgertistet, als Asynchromnotor mit den iiblichen Leiter- 
stabon, die in der Zeichnung nicht dargestellt sind. 

Der Linearf eldanker 6 des Linearf eldnotorteiles 11 besteht 
au» einem permanenten Ringmagneten 12, der sehichtweise 
nenkrecht zu seiner Drehachse magnetisiert ist. Der Linear- 
f eldanker 6 ist vora Linearkaromstator 8 unschlossen, der hier 
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in der dargestellten Form vier Ringspulen 13 aufweist, die 
in Ringnuten 14 des Linearkaminstators 8 liegen. 

Zur Begrenzung des axialen Hubes des Linearf eldmotorteiles 
11 sind die beiden Sensoren 14 und 15 der art angeordnet, dafl 
mit Hilfe einer nicht dargestellten elektronischen Einrichtung 
der Linearfeldanker 6 in seinen Endlagen in gewunschter Weise 
umgesteuert wird und damit eine hin- und hergehende Bewegung 
gewahrleistet ist. 

Der Drehfeldmotorteil 9 wird als Synchronmotor mit permanenten 
Drehfeldanker 5 mit Hilfe eines Sensors 16 gesteuert. 

Die elektrische Stromspeisung des gesamten Elektromotors er- 
folgt vorzugsweise uber eine elektronische Einrichtung, die 
prograraraierbar 1st, so dai3 sowohl die Umdrehungszahl des 
Drehf eldmotors in weiten Grenzen geregelt werden kann als 
audi die Hubzahl des Linearf eldmotorteiles 11* Dadurch 
konnen g e sohwindigkoi t c ura o hrmgi g sowohl sehr r as ante Be- 
wegungen(in KombinationJ als auch schleichende Bewegungen 
dargestellt werden, besonders dann, wenn sowohl der Dreh- 
feldmotorteil 9 als auch der Linearf eldmotorteil 11 als 
Schrittmotoren elektronisch getrermt gesteuert werden. 

Die Lagerstelle 9 zeigt noch als Detail die Abstutzung der 
Feeder 17 auf dem drehbar gelagerten Federteller 18. Die 
Lagerstellen 2 und 3 sind nur schematisch dargestellt, sie 
konnen selbstverstandlich mit Kugellagern ausgeriistet sein, 
ebenso mit Axialdrucklagern zur Aufnahme von axial en Feder- 
kraf ten, 

Der gesamte Aufbau des erfindungsgem&Sen Elektromotors ist 
aufierst einfach, er ist sehr wartungsarm und verschleiftf est , 
da keine Biirsten und kein Kollektor erforderlich ist, Zum 
Betrieb des Motors dUrfte die Verwendung von zweiphasigem 
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Wechselstrom am zweckmaSigsten sein, der in seiner Inpuls- 
dauer bzw. seiner Frequenz programmiert. wird. 
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